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性条件の 3 つを示し， これらを満たすコンプライアンスの設計手法を手先剛性行列要素間の比の決定問題と全体
剛性決定問題の 2 段階問題として定式化できることを示している o これにより，作業の安定性や接触反力の大き
さを考慮することを可能とした。
(5)上述の段階により決定された手先剛性行列を実現するコンブライアンス機構の基本構造を求める設計手法を提案
し，複数の候補案を力学的シミュレーションにより評価することを行っている o また，円筒部品の組み付けの例
を用いて，本論文で提案している設計手法の有効性を示している。
以上のように，本論文はこれまで経験的に行われてきた組立機械のコンブライアンス設計に関して，力学理論によ
る定式化を行うことで統一的な問題の表現と数学的操作を可能とするとともに，理論に基づいた体系的な設計過程を
示すことにより，組立機械のコンプライアンス設計の計算機支援への方法を示した点は，生産工学の分野において組
立理論に対する新たな知見を加えるとともに，組立製造の高度化に寄与するところが大き ~'o よって，本論文は博士
論文として価値あるものと認める D
ハ叶
U
円。
